





















ARモデルに 2つの推移関数を持つ 2状態 STAR(1)モデルは
yt = (φ0,1 + φ1,1yt−1 + ...+ φp,1yt−p)(1−G(st; γ, c))　　　　　　　　　　　
　　　　　　　　　　　　　+ (φ0,2 + φ1,2yt−1 + ...+ φp,2yt−p)G(st; γ, c) + σεt, εt ∼ i.i.d.(0, 1) (1)
で表される.ここで,G(·)は推移関数と呼ばれる関数であり,st は推移変数である.
指数型の推移関数は,
G(st; γ, c) = 1− exp(−γ(st − c)2) , γ > 0 (2)
で定義される.指数型の推移関数の特徴は,推移関数の値が cの値を中心に,対象になっている所である.指
数型の推移関数は,st = cの所で最小値の 0をとり,st の値が cから離れていくにつれて 1に近い値をとる.
次に,ロジスティック型の推移関数は
G(st; γ, c)　 = 1
1 + exp(−γ(st − c)) , γ > 0 (3)
で定義される.ここで,γは推移の速度を決めるパラメータであり,cは推移の中心を決めるパラメータである.
状態の推移は,推移変数によって決まることになるため,stの選択は重要である.なお,理論的には st は時点
t − 1までに観測される変数であれば,どんな変数でもかまわない.典型的な st の選択肢に,dを 1以上の整
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で表す.さらに,推移関数 F (εt−d, γ)は,
F (εt−d, γ) =
1
1 + exp(−γεt−d) , γ > 0 (5)
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